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Abstract of FR2764663 

The method is used in conjunction with an engine 
(2), clutch (4), gearbox (6) and drive shaft (8) 
which drives the rear wheels (12) through a 
differential (10) according to the position of the 
accelerator (14) which has a position sensor (16) 
connected to a control unit (18) to which several 
other engine management sensors are also 
connected. The braking system has a sensor (34) 
on the brake pedal (32) controlling all the brake 
cylinders (38) through a control system (36) and 
wheel rotation sensors (40) connected to a 
control system (42). A further control unit (44) 
controls the action of the clutch and gearbox 
through actuators (46,48,50) and also has an 
input from a drive shaft sensor (52). The absence 
of any signal input to the control units is identified 
and a mean value substituted. 
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(Si) PRO CEDE DE COMPENSATION D'ERREURS POUR UN APPAREIL DE COWMANDE A5SUAANT LA 
W C^MANDCD'UN EM8RAYAGE ET/Oli DUNE TRANSMISSION. 

(S?) u invention conceme un procade* de compensation 
tfeneurs tors de la detection/ trauemerrt de slpnaux d'enlree 
pour un appareil de commande 44 assuran! la commando 
dun embwyaoe. 4 eV ou d'unc transmission 6 dans le train 
moieur cfun venlcule. 

L'eppanon do oommande report plusleun? slgnaux cf en- 
tf 6e provenani directemem de capteurs 50. 52, reltts 5 ses 
entrfes et/ outran* mis parFlnterm^dialre d'un cnsomble de 
bus de transmission de donnee$54etll opfere dc facon que, 
& parrtr du ou des sfonau* d'cntnie, des slflnaux de com- 
mande servant k la comma ode CToroaoes de manoeuvm 
46, as, 50 solent determine parle cafcut lore dune abson- f : « *!^^.0 
ce ou d'une em?ur d\jn signal tfentree, le ou 1e$ sJgnaux de ' ; : - , - -KW^r/TT-T.-- 
commande correspondents som caicules ft pan* (fun ou fi-^Tfc TTl » n 

plusieufs eutres eignaux tfentnoe- ■; - H * F * • |l. ^ 




2764663 

i 



10 



La pr6eentc invention conccrne un proc€de d* 
compenflation d'errcurfi Lore de la d#tection/traitement dp 
signaux d' entree pour un appareil de command© assurant 
la commande d'un embrayage et/ou d'une transmission 
dans le train moceur d'un v6hicule, proc6d6 dans lequel 
1* appareil de commande re^oit pluaieurs signaux d'entrfcc 
provenant direct ement de capteurs, religs a nes entrees 
et/ou transmia par 1 » intermediate d'un ensemble de bur? 
de transmiseion de donn^es et dans lequel, a partir du 
ou dee signaux d- entree, des signaux de commande servant 
a la commande d'organes de manoeuvre sont d£termin€* par: 
le calcul . 

Dee embrayages automatisms one etc de plus en 

IS plus utilises cos derniers temps. He permettenc uno 
augmentation importante du contort de conduite et 
conduieent additionnellement a des Economies drt 
consommation car, du faic de la plus grande facility do 
changement de vitesses, on passe plus f requemment dann 

20 une vitease favorable pour la consommation. En relation 
avec des boStes de vitesses automatisms, des embrayages 
automatisms augmentent 1* confort d'un vShicule 
automatise conventional, sans qu'il y ait affectation 
par des inconv6nients d« augmentation de consomme t ion, qui 

25 concemenc £r6quemnmnt des vShicules equipes de 
transmissions automatiques convent ionne lies par rapport a 
des v6hicules a boites de vitesses comparable*. 

La commande d f embrayages automat is^es et de 
boites de vitesses a manoeuvres manuelles doit ctre telle 

30 que le conducteur ait une sensation aussi r£duite que 
possible lors d'un accionnement de 1 'embrayage ou di* la 
boite de vitesses, en ne ressentant notamment aucune 
sccousse. A cet e.ffct, i\ est nccessaire de faire 
intervenir un grand nombre de signaux d' entree qui 

3S d§finisscnt des parametres important s de f onctionnemcnt 
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du train moteur et qui sont convertis par un appareil 
d' activation en signaux de commande dee organcs de 
manoeuvre correspondants . Des signaux de commande absent/3 
ou erron^s peuvent donner lieu a des errcurs imporcantrs 
5 qui conduisent a une commutation inconfortable pouvant se 
terminer par une immobilisation du v£hicule. 

L 1 invention a pour but d f am61iorer le 
fonctionnement d'un embrayage automatize et/ou d>une 
transmission, notarnment d'une boite de viteascs, dans le 

10 train moteur d'un vfehicuie en ce qui concerne la sScuritS 
de service de telle sorte qu'egalement en cas d'erreurs 
dans le captage de signaux d'entr6e appliques a 
1' appare.il de commande associ6, il soit possible 
d'obtenir une poursuite de conduite du vehiculc plu* *ure 

15 et avec le maximum de confort. 

Ce probl&me est rdsolu par le procedd conforme A 
1' invention par lc fait que, lors d'une absence ou d'une 
erreur d'un signal d'entrGe, le ou lcs* signaux do 
commande correspondants sont calculus a partir d'un ou 

20 plusieurs autres fiignaux d' entree. 

Dans une autre mise en oeuvre de l f invention, 
celle-ci concerne un proe6d6 de compensation d'erreurs 
lors de la d6tcction/traitcment de signaux d'entr6e ou 
bien lors du calcul de signaux de commande a partir df> 

25 signaux d' entr6e destines a un appareil de commande 
d'un embrayage et/ou d'une transmission dans lc train 
moteur d'un v^hicule, proc6d€ dans lequel l 1 appareil de 
commande repoit plusieurs signaux d'entr6c provenant 
directement de capteurs relies a ses entries et/ou 

30 transmis par 1 1 incerm£diaire d'un ensemble de bus do 
transmission de donn^es et dans lequel, k partir du ou 
des signaux d* entree, des signaux de commande servant h 
la commande d'orqaneo de manoeuvre sont detnz-min&s par 
le calcul , le proc6.de ntant caracterisc cn ce que, lor?: 

3 5 d*un*» absence ou d'une erreur d'un signal d 1 entree, le ou 
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les signaux de eommande corrcspondants sonc calcules a 
parcir d'un ou plucieurs autres signaux d' entree. 

selon d» autre* caracterietiques du procfide 
con forme 5 !• invent ion : 

- Lora d'une absence ou d'une crreur d'un signal 
rcpresentant une viteaee de rotation dc roues motrices 
(12) , un signal de vitesse de rotation de roue concernant 
les roues non motrices est utilise - 

Lora d'une erreur ou d'une absence d'un signal de 
rotation de roue concernant les roues non motrices, un 
signal de vitesse de rotation de roue concernant les 
roues motrices est utilisfi. 

- Lors d'une erreur ou d'une absence d'un signal 
de Vitesse dc rotation a la sortie de transmission, au 
moins un signal de vitesse de rotation de roue, ou un 
signal faisant partie de plusieurs signaux de vitesses 
de rotation de roues concernant les roues non motrices ou 
les roues motrices, est utilise. 

- Lors d'une erreur ou d'une absence d'un nignal 
de rotation a l'entr6e dc transmission, au moins un 
signal de rotation de roue concernant unc roue motrice ou 
une roue non motrice ec 1' angle de braquage sont 
utilises. 

- Lors d'une erreur ou d'une absence d'un signal 
de rotation de roue concernant les roues non motrices, 
respect ivement un signal de vitesse de rotation de 
roue concernant les roues motrices et un signal de 
rotation de roue concernant les roupg non motrices sont 
utilises . 

- Lors d'une erreur ou d'une absence d'un signal 
de vitesse de rotation a 1' entree de transmission ou d'un 
signal de vitesse de rotation A la sortie de 
transmission, respectivement un signal de vitesse de 
rotation de roue concernant les roues motrices et un 
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signal do vi tease de rotation de roue concernant les 
roues non motricee sont utilises. 

- hora d ! une erreur ou d'une absence d'un signal 
de vitepse de rotation de roue, un signal correspondent a 

S In vitcsne de d6placeroent du vfchiculc, comme un signal 
tachym§trique, est utilise. 

- lore d'une erreur ou d'une absence d'un signal 
de couple de moteur, un signal correspondant au couple de 
moteur, determine a partir d'un champ caracte,riot iquc de 

10 moteur cont^nant la position d'un organe de commande de 
puiBsance et/ou 1' instant d' injection ct/ou la preesion 
d' admission et la vitesse de rotation du moteur, est 
utilise. 

- Lors d'une erreur ou d'une absence d'un signal 
15 de pedale d • accelerateur, un signal correspondant A la 

position d'un organe de commande de puissance est 
utilise 

• Lors d'une erreur ou d'une absence d'un signal 
de pedale. d ' acc616rateur , un champ caracteristique de 

20 couple dc moteur inverse ou inversfe, contenant le couple 
de moteur , la vitesse de rotation de moteur ct la 
position du papillon d 1 acc616ration, est utilise, de 
fa^on a determiner un signal repr£sentant la position de 
pedale d' accelerateur . 

2 5 - koro d'une erreur ou d'une absence d 4 un signal 

de Kick-down, ce .-signal est remplace par un .signal de 
p£dale d» accelerateur, qui indique que la pedale 
d' acc£16rateur est actionn£e audelA d'unc valeur limite 
pr6determinee . 

30 ► Voxs d'une erreur ou d'une absence d'un signal 

de Kick -down, ce signal est remplace par un signal de 
pedale d' accelerateur qui indique que la course de la 
p6dale d » acc616ratnur a £t6 modifidc d'une valeur 
predeterminable . 
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- Lore d'une erreur ou d'une absence d'un signal 
de contacteur dc ralcnti, ce signal est remplac* par un 
signal de p6dolc d' accclcrateur qui indique que la p£dale 
d*acc£lerateur ect actionnde un pcu en dessous d'une 
valeur dc seuil . 

L* invention concerne €galement un dispositif de 
commande d r actionnement d'un embrayage automatise si tu6 
dans le train moteur d'un vdhicule, ce dispositif mettant 
en oeuvre un procedG de compensation d» erreur tel que 
defini ci-dessus. 

D'autres caracteristiques et avantagea de 
1« invention seront mis en Evidence dans la suite de la 
description, donn£e a citre d'cxemple non limitacif, en 
re\f6rence h la figure unique annexoe qui. repr6»ente le 
train moteur d'un vfehicule, en mettant en Evidence a 
l'aide d'un schema & blocs le systeme filectronique de 
commande de ce v*hxcule. 

Un moteur 2 agenc6 comme un moteur & combustion 
interne eat rel!6 par 1 • intermediate d'un embrayage 4 & 
une transmission 6, qui entraine les rouen nrri&re 12 du 
vehicule par 1 1 incermSdiaire d'un arbrc a cardans a 9 et 
d'un different iel 10. 

La charge du moteur 2 est commanded au moyen 
d'une pftdale d'acc616rateur 14 , dont la position est 
capt6e par un capteur 16 , dont la sort in est rcli6e a une 
entree d'un appareil de commande 18. L' appareil de 
commande 18 est reli£ a d'autres wpceurs, comme par 
exemple un capteur 20 servant a capter la position d'un 
organe de commande de puissance 22 du moteur 2, un 
capteur 24 de detection de la tcmp6rature 2 dc 1 • eau de 
ref roidissement , un capteur 2G de detection de la 
pression dans le tube d f admission, un capteur 28 de 
detection de la vitesse de rotation d'un volan: ou du 
vilebrequin du moteur 2 etc.. A parcir des signaux 
d'entrfie, 1' appareil de commande 18 produit a sa sortie 
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un signal de commando d'un organe de manoeuvre 30 , qui 
determine la position de 1 'organe de commande de 
puissance 22. 

L 1 installation de frcinage du v6hicule comprend 
5 une p£dale de frein 32, done la position est detect€e par 
un capteur 34. L*a pedale de frein 32 commande dircctement 
un appareil de freinage 36, qui est en liaison avec les 
cylindres de f reins 38 des quaere roues. La vitese* de 
rotation des rou«« est captee par des capteurs 40, dont 

10 le signal de aortie eet appliqufc, de mcmc que le signal 
dm sortie d'un capteur 30 , servant A captor la position 
de la pedale de frein 32, a tin appare.il de commande 42, 
qui empeche par exemple un blocage d'une roue. 

Pour la commande de 1'embrayage 4 et de la boxte 

15 d« vitesses 6, il est prevu un autre appareil de commande 
44, qui assure la commande d'organcr. de manoeuvre 45, 49 
et SO servant & actionner l'embrayage 4 en vue d'un 
processus de changement de vitesses ou d'un processus de 
selection & 1 1 int£rieur de la boxte de vitesses 6 , Comme 

20 slgmaux d 1 entree, 1' appareil de commande 44 recoit 
directement, au moyen de capteurs correspondants (non 
rcpr6sf?nt6e) , dee signaux repr6sentant lee positions de 
chaque organe de manoeuvre ou bien des composants 
actionn£.K par 1 • organe de manoeuvre correspondant . En. 

25 outre 1* appareil dc commande 44 est reli£ k un capteur 52 
qui capte la vitesse de rotation de I'arbrc a cardans 8. 

Lea troie appareils de commande 18, 42 et 44 sont 
d'une conception intrinscquemenc connuc rt contiennent un 
microprocesseur associc a une memoire mortc (ROM) et » 

3 0 unc memoire vive de lecture-£criture (RAM) . Les appareils 
de commande 18, 42 et 44 sont relies par 1 1 intcrmcdiaire 
d'un bus de transmission de donnees {par exemple un bus- 
CAN) S4 en vue d'un echange mutuel de donnees. A la place 
ou cn addition au bus 54, les appareils de commande 

35 peuvent etre relies par 1 ' interm4diairc de conducteurs 
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individuelo de transmission de donnees (par exemple le 
conductor 56 represent* en craic mixte) , qui sent 
disposes entrc l'appareil de commande 18 et l'appareil de 
commande 44 ct a l'aide desquele d«p signaux individuals 
d'entrfip ou dec signaux individucls dc sortie des 
appareils dp. commande peuvent Atre appli qu 6a 
reepectivement a des entries ou des sorties des deux 
appareils de commande, comme par exemple le signal de 
vitcsae de rotation 6mis par le capteur 28 et qui est 
6galemcnt utilise par l»appareil dc commande 44. 

La structure et le mode de fonctionnement de 
1» ensemble decrit sont intrinsequement connus et ne 
seront par consequent pa* expliquee en detail. Bn 
addition aux apparo.ils de commande decrits, 11 e st 
possible de prevoir d'autree appareilc de commande, par 
exemple un appareil de commande a l'aide duquel la 
etabilite de marche du vehicule est regie en addition a 
la fonction d'un systeme anti-blocage (ASS) . II n'est pas 
obligatoire que l'embrayage 4 et la transmission 6 eoient 
commandes au moyen de 1 'appareil de commande 44. La 
transmission 6 pcut 6gaLemenc etre agencee comme une 
boxte de vitesees a manoeuvre manuelle conventionnelle 
comportant un levier de changement de vitesses . 

Pour une commande correcte de l'embrayage 4 et de 
la transmission €, 11 est necessaire que 1' appareil de 
commande recoive comme signauac d* entree lec signaux 
repr§eentant la vitesse de rotation a 1« entree de la 
transmission (captee par le* capteur 2&) , 1* vitesse dc 
rotation a la sortie de la transmission (captee par le 
capteur 52) , lc rapport engage (capce par des capteurs 
installes dans la boite de vitesse et non representcs) , 
la position de l'cmbrayage (captee par un capteur non 
represents ct situe par exemple a l'int6rieur de 1'organe 
de manoeuvre 46) , le couple dc moteur (capte par un 
capteur de couple, non represents ct dispose par exemple 
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sur l'orbre a cardans 8), la position de la pedal* 
d»acc61crateur 14, la position d- act ionnement kick-down 
(plein regime) dc la pedale d ■ acceldrateur 14 (captec *u 
moyen d'un contactcur non representee et egalement la 
condition de ralenti du moteur 2 (captee par 
1 * intermcdiaire de l'organo. de ntrinoeuvre 30) 

Comme le montre la figure, une partie. des signaux 
precit6s sont captes par des capteurc qui ne sont pas 
relies directemenc a l'appareil de commande 44 car les 
signaux provcnant dec capteura correspondants sont 
6galement necessaires pour d'autrcs appareils de 
commande- Ainei les capteurs 20, 16 et 28 eont relics 
directcment a l'appareil de commande de moteur 18. 

Au moyen du bus 54 ou du conducteur de 
transmission de donneet? 56, on obtient que les signaux dc 
sortie dec capteurs puiesent etre analyses pas plusieurs 
appareils de commande. On Economise ainsi des capteurs et 
on r6duit les frais de c&blage d'un vehicule. Dans le bus 
sont transmis lea Rignaux dc capteur, pour aucant qu f lis 
aient ete memorises avcc de* designations d'adresses de 
maniere a pouvoir §tre lus de fagon ciblee. 

L'appareil de commande 44 est maintenant en 
mesure de commander ou r6gler correctemenc in 
fonct ionnement de I'embrayage 4 et de la transmission 6, 
lorsqu^il re^oit tous les signaux d'entr6e necessaires. 
Des causes d'crreurs, pour lesquelles l'appareil de 
commande 44 ne rc<?oit pas tous lee signaux d' entree, 
peuvent etre les suivantes : 

- un capteur ou son conducteur de liaison peut 
etre de£ectueux ; 

dans un appareil dc commando auquel est 
appliqu£ un signal nccessaire, il existe une erreur de 
sorte que le signal n'esc pas transmit par l'appareil de 
commande ; 
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- il existe une errcur dans le cyst£me qui 
commande le bus dc transmission dc donneen 4 du bien le 
conducteur de transmission de donn£es. 

Dane la suite on va expliquer £ l'aide 
S d'exemples, comment, au moyen d'une repartition des 
calculs effectu£s dans l'appareil de commande 44 dans 
different^ blocs, des erreurs se produisant lors du 
captage de signaux d» entree peuvent £trc compensccs ; une 
compensation ou une correction d* erreurs de capteurs ou 
10 bien d'une absence de donn6es, comme des signau* de 
wcure provenant d'un capteur, peuvent 6tre effectu€es 
pox remplacement du signal errona par un signal 
disponiblc : 

a) Vitesse de rotation a l*entr«a d« la 
IS transmission 

Si le capteur 52 est d^£ectueux # la Vitesse de 
rotation A l'eatr6c de la transmission peut itre calcul6e 
A partir de la valeur moyenne des vitesces dc rotation 
des roues arriftre, comrae les roues mot rices, divide par 

20 le rapport de transmission g€n€ral faisant intervenir le 
differential 10 et la Vitesse engag€e dans la 
transmission 6. Egalement en cae d 1 absence des signaux 
destines au calcul de la vitesse dc rotation a l f entr6c 
de la transmission, il est possible d'utiliser, a la 

25 place de la vitesse moyenne de rotation des roues 
motrices, la valeur moyenne des vitesses de rotation des 
roues non motrices (les signaux sont envoy^s par 
I'appareil de commande 42 dans le bus de transmission de 
donnees 4) . Lorsque ces valeurs sont 6galctment absences, 

30 il est possible d'utiliser un signal appliqu£ au 
tachymetre du v^hiculc (non represent^) ct de calculer a 
partir de ce signal la vitesse de rotation a l'entrfie de 
la transmission. 

11 est possible de determiner si un signal 

3 5 d'entroc est crrone au moyen do concrOles de 
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vraisemblance e£fectu£s dans l'apparcil de commande 44 ; 
par exemple, au moinn quand 1 1 cmbrayage est ferm£, la 
vitesse de rotation a 1' entree de la transmission. 
dRtermin£e par lc capteur 4 7. , est dans une condition dc 
5 vraisemblance, determin^o en f once ion du rapport engag£ 
dans la transmission, par rapport a la vitesse de 
rotation du moteur et/ou par rapport a la vitesse de 
rotation a la sortie de la transmission, qui est 
dfcterminfce par le capceur 20 ou par un autre capteur. 

10 Lra vitesse de rotation a 1" entree de la 

transmission est £gale a la valeur, par exemple moyenne , 
d'une vitesse dc rotation de roue, diviisce par le 
produit du rapport de transmission actuel dans la 
transmission et du rapport dc transmission dans le 

15 dif£6rentiel. 

n tran9ml**lon m n obt«mie pour rou*/ (i transmieaiion * Mif £f rentiel* 

Lra vitesse de rotation de roue obtenue est egale 
a la moyenne de deux vit esses de rotation de roues, 
auquel cas on peut £galement utiliser des facteurs de 
20 pond6ration pour les vitessea de rotation de roues 
correspondantes . 

n obtenue pour roup. = ( n roue 1 * n roue 2 )7 ou d 'une facon 
g£n§rale : 

„ n obtenue pour roue " ? n roue i^ 1 
25 r x 

pour toutes lee vitessses de rotation utilisces pour les i 

roues . 

Pour ic calcul de la vitesse de rotation a 
1' entree de la transmission, il est possible d'utilisrr 
30 par exemple la formule suivante : 

n cr\tr*e de tr^nivmiitoion * 

ou la vitesse de rotation * 1 • entree de la 
35 transmission est egale au quotient do (10 * vitesse de 
vehicule) et (it * diametre dynamiqu^ de roue # rapport de 



DCID:<FR . 2764663A1J_> 



2764663 

11 

transmission de la cransmisKion * rapport dc transmission 
du dif ferentiel) . 

b) Couple da mot cur 

Uorsque le bus de transmission de donnees 4 ne 
5 fournit aucunn information sur le couple de moteur, il 
est alors possible dc d6tcrminer le couple de moteur a 
partir du champ caracteristiquc de rnoteur, qui contient 
le couple de moceur determine en fonction de la position 
de l'organe de command* de puissance 22 et de la vitesse 

10 de rotation de rnoteur (capteur 28) . Dans un autre exemple 
de realisation, lc couple de rnoteur peut etre determine a 
partir d«un champ caractSristique dans lequel sonfc 
enregiatr^es la prcsaion d' admission ou la position du 
papillon d 1 acceleration, ou l f instant d' injection et la 

15 vltesse de rotation du rnoteur, auguel cas le couple de 
rnoteur sera determine en fonction de la prcosion 
d' admission et/ou de la position du papillon 
d' acceleration et/ou de 1' instant d 1 injection et de la 
vitesse de rotation du moteur. 

20 e) Position dc la pidale de command* de 

puissance, conme une pedale d * acoelerateur - 

Si le capteur 16 de detection de la position de 
pGdale d 4 accelcrateur est dfifectucux, il est possible 
d'utiliser comme valeur de remplacement le 6ignal de 

25 sortie du capteur 20 , servant n capter la position du 
papillon d' acceleration qui, au inoins dans un 6tat 
statiennaire, erst dans une relation, defxnic par une 
courbe caracteristiquc, avec la position dc la pedale 
d 1 acceierateur 14. A cet cgard, il est 6ga Lenient possible 

30 de fa ire intervenir un champ caractdrist ique de couple de 
moteur inverse ou inverse, dans lequel sont enregistrees 
la position de papillon d' acceleration et la vitesse de 
rotation du moteur, de faqon a determiner la position du 
papillon d 1 acceleration a partir du couple actuel du 

35 moteur et de sa vitesse de rotation. 



DOCID: <FR 2764663A1_I_> 



2764663 



12 



d) Contacteur kick-down 

Si le contacteur kick down AO, install* sur la 
p6dale d ' acc^leraccur 14, nc produit aucun signal, il ent 
alors possible de faire intervenir comme valeur de 
5 rempl a cement le nignal de sortie du capteur 16, qu i 
d£tecte 1 'actionnemcnt de la pSdale d' accelferateur et la 
course d'actionnement de cctte p€dale. Le signal du 
capteur 16 peut, ea cas de d6passement par exces d'un 
seuil pr6determinable, 6trc analyse comme indiquant un 
10 fonctionnement en kick-down. 

e) Contacteur da ralenti 

torsqu'il n'oxiste danc l'appareil de commande 44 
aucunc information concernant 1' activation du contacteur 
de ralenti, non represent £, il est possible de faire 

IS intervenir comme valeur de remplacement la valeur du 
signal de sortie du capteur 34 ou bien la valeur du 
signal de sortie du capteur 20, auquel cas, & chaque fois 
le d6passemenc par defaut d'une position determin€e peut 
fitre analyst comme une marche en ralenti. Un contacteur 

20 de ralenti est un contacteur qui d&tecte que la p6dale 
d'acc^lerateur n'est pas actionn€e. Ce capteur est ainsi 
accoupl£ a la pedalc d' accGlerateur- et il indique si 
cette pVSdale est actionnGe ou non, 

A 1'aide des exemples pr£cites, on a expliqu€ 

25 comment, en cas d' absence d'un signal mesure normalement 
directement, il est possible de faire intervenir comme 
signal d' entree A l'appareil dc eommandc 44 des signaux 
fournis par d'autres capteurs, qui sent appliques & 
d'aut res appareile de commande et qui '£©nt transmic par 

30 ces apparoils dc commande par 1 1 intermddiaire du bus 54 
ou bien qui pcuvent provenir d'autres eonducteurs de 
transmission de donneee 56 . Les exemplfcs peuvent faire 
l'objet d' extension de nombreuses manieres . 

II est avantageux que des signaux representanc 

3 5 des vitesces dc rotation d * au moins dtrux roues soient 
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traites par l'unit£ de commande de fagon a obtenir 
signal de valeur movenne ou dSfinic. H est avantageux 
que des signaux dc Vitesse de rotation concernant au 
moins une roue soinnfc trnites par 1 'unite de commande. 
5 Par l'expression " traitement", on entend en outre pour 
des signaux des operations d' etablissoment de valeur 
moyenne, de filtrage, ou d'6galisation, ou de conversion 
par 1c calcul, ou de conversion scalairc ou ft l'echellc, 
ces operations 6cant effectuees par cxemple en fonction 
10 du temps. 

La pr6scnte invention ee rapporte en outre a la 
demande de brevet allemand antfirieure DE 19709417. dont 
le contenu correspond exprees&ment au contenu de 
divulgation de la prfisonte demande de brevet. 

15 *** B revendications d€poe£es avec la demande de 

brevet sont des propositions de redaction sans effet 
prGjudiciable pour l'obtention d'une protection future 
par brevet. ha Demandcresse se reserve encore de 
revendiquer d'autres caract6ristiques mises en Evidence 

20 jusqu'a maintenant seulemcnt dans la description et/ou 
sur les dessins. 

Des rattachements utilises dans les 
revendications secondaires se rapportent a d 'autre© mises 
en oeuvrc de l'objet de la revendication principalc par 

25 les caract^ristiques dc la revendication socondaire 
correspondante cnai© il ne Caut pas les considerer comme 
un renoncement a l'obtention d'une protection 
indepcndAntc particuliere des caract6ristiques des 
revendications secondaires rattach6es. 

30 Lcs objefcs de ccs revendications secondaires 

constituent egalpment des inventions particulieres qui 
sont d'une conception independent e des objets diet* 
revendications secondaires ant6rieurcs . 

L' invention n'ese 6galement- pas limitee aux 

3 5 exemples de realisation donnas dans 1* description. Au 
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contrail, dans le cadre de i' invention, il est possible 
d'envir;agcr de nombreuces variations et modifications, 
notamment dcs variantec, Elements et combinaiKons et/ou 
m^tieren qui sont inventifs, par exemple par combinaison 
ou modification de certaines particularity, ou 616ment-5, 
ou Stapes opera toires, qui ont 6t6 dfecrits en relation 
avec cftux d6crits dans la description genfcrale, les 
formes de realisation ot les revindication* et qui sont 
contenus dans les dessins en conduisant, par une 
combinaison de particularity k un nouvel objet, ou a de 
nouvelles Scapes op£ratoires, ou il de nouvelles sequences 
d* Stapes operatoire©, pour autanc 6galement que cela 
conceme des proc6d£s de fabrication, de contrSle et dc 
mice en oeuvre. 
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R_E V_j_ N D I C AJT_I 0 N S 

1. Proccde de compensation d'erreurs lors de la 
detect ion/ traitement de ?ignaux d 1 entree pour un 
appareil de commande assurant la commande d'un embrayage 

5 et/ou d*une transmission dans le train moteur d'un 
vehicule, proc6de dans lequel 1' appareil de commande 
recoit plusieurs siqnaux d 1 entree provenant directeiaent 
de copteurs, relies a ses entries et/ou transmis par 
l f intermediate d'un ensemble de bus de transmission dc 

10 donn6es et dans lequel, A partir du ou des signaux 
d* entree, des signaux dc commande servant & la commande 
d'organes de manoeuvre sont determines par le calcul, 
proc6d6 caract£ris6 en ce que, lors d'une absence ou 
d f une erreur d'un signal d'entr6e, le ou les signaux de 

15 commande correspondants sont calcul6s 4 partir d'un ou 
plusieurs autres signaux d'entrde, 

2. Procfede selon la revendication 1, caracterise 
en ce que lors d'une absence ou d'une erreur d'un signal 
repr6sentant une vitesse de rotation de roues motrices, 

20 un signal de vitesse de rotation dc roue concernant les 
roues non motrices est utilise* 

3. Proced6 selon la revendication 1, caracterise 
en ce que, lors d'une erreur ou d'une absence d'un 
signal de rotation de roue concernant les roues non 

25 motrices, un signal de vitesse de rotation de roue 
concernant les roues motrices est utilise. 

4. Procede selon la revendication 1, caracterise 
en cc que, lors d'une erreur ou d'une absence d'un 
signal de vitesse de rotation A la sortie de 

30 transmission, an myins un signal de vitesse de rotation 
de roue, ou un signal faisant partic de plusieurs 
signaux de vitcsses de rotation de roues concernant les 
roues non motrices ou les roues motrices, est utilise, 

5. Procede selon la revendication 1, caracterise 
35 en ce que, lors d'une erreur ou d'une absence d'un 
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signal de rotation a L • entree dc transmission a u moins 
un signal de rotation de roue concernant une roue 
motrice ou une roue non mot rice et l r angle dc braguage 
sont utilises. 

5 6. Proced£ selon la revcndicat ion 1, caracterise 

cn ce que, lors d'une err^ur ou d'une absence d'un 
signal de rotation dc roue concernant les roues non 
motrices, respect ivement un signal de Vitesse de 
rotation de roue concernant les roues motrices et un 

10 signal de rotation de roue concernant les roues non 
motrices sont utilises. 

7. Proc£d6 selon la revendication 1, caract6ri$6 
en ce que, lors d'une erreur ou d'une absence d'un 
signal de vitesse dc rotation 4 l'entr&e dc transmission 

15 ou d f un signal de vitesse de rotation a la sortie de 
transmission/ respectivement un signal de vitesse de 
rotation de roue concernant les roues motrices et un 
signal de vitesse de rotation de roue concernant les 
roues non motrices sont utilises. 

20 8. Proced& selon la revendication 1, caracteris£ 

en co que, lors d'une erreur ou d'unc absence d'un 
signal de vitesse de rotation dc roue, un signal 
correspondant A la vitesse de d£placement du v6hicule, 
comme un signal tachym6trique, est utilise. 

25 9. Proc6d6 selon une des revendications 1 a 8, 

caract£ris£ en ce que, lors d'une erreur ou d'une 
absence d'un signal de couple de moteur, un signal 
correspondant au couple de moteur determine a. partir 
d*un champ caracteristiquc de moteur, contenant la 

30 position d'un organe de commando de puissance et/ou 
1' instant d' injection et/ou la pression d' admission et 
ia vitesse de rotation du moteur, est utilise. 

10. Proc&de scion une des revendications 1 a 9, 
caract6ris6 en ce que, lors d'une erreur ou d r une 

35 absence d'un signal de p6dale d' accelorateur, un signal 
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correspondant a la position (Tun organe de comiaande de 
puissance est utilise. 

11. Proced6 scion une des rcvcndications 1 & 10, 
caracterise en cc que, lors d'une erreur ou d'une 

5 absence d'un signal de pddalc d' accelerateur, un champ 
caracteristique de couple de moteur inverse ou inverse, 
contenant le couple de moteur, la Vitesse de rotation de 
moteur et la position du papiilon d' acceleration, est 
utilise, de fa^on a determiner un signal represontant la 
tO position de pedale d'accelferateur. 

12. Procede selon unc des revendications 1 a 11, 
caract6ri$6 en ce que, lors d'une erreur ou d'une 
absence d f un signal de Kick-down/ ce signal est remplace 
par un signal de pedale d' accelerateur, qui indique que 

15 la pedale d' accelerateur *st actionnee au-dela d'une 
valeur limit e pr6de.tenoinee. 

13. Proc£d6 selon une des revendications 1 A 11, 
caracterise en cc que, lors d'une erreur ou d'une 
absence d'un signal de Kick-down, ce signal est remplace. 

20 par un signal de pedale d' accelerateur qui indique que 
la course de la pedale d' accelerateur a ete modified 
d'une valeur prede terminable . 

14. Proced6 selon une des revendications 1 a 14, 
caract£ris6 en ce que, lors d'une erreur ou d'une 

25 absence d'un signal de contacteur de ralenti, ce signal 
est remplace par un signal de pedale d' accelerateur qui 
indique que la pedale d # accelerateur est actionnee un 
peu en dessous d'une valeur de seuil. 

15. Dispositif de commando d'actionneroent d'un 
30 embrayage automatisc dans le train moteur d'un vehicule, 

mettant en <euvxc un procfede de commands selon une des 
revendications 1 a 14. 
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